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Abstract 


In a vehicle backward movement assisting apparatus for in-line parking, at a stop position of a vehicle, a 1 
seesaw switch is manipulated until an in-line guide line is superimposed on a target point which is a corner 
of a frame of a parking space, and a steering wheel is turned until the vehicle space mark is superimposed 
on the parking space, and the vehicle is moved backward while the steering angle of the steering wheel is 
held. When an eye mark is superimposed on the parking space, the vehicle is stopped, and the steering 
angle of the steering wheel is made maximum and the vehicle is moved backward, to thereby complete the 
in-line parking at the parking space 
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Unterstutzungseinrichtung zurn Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs in Reihe 

Bei einer Unterstutzungseinrichtung zurn Ruckwarts- 
einparken eines Fahrzeugs in Reihe an einer Halteposition 
des Fahrzeugs wird ein Wippschalter betatigt, bis eine 
tmparkfuhrungslinie mit einem Zielpunkt uberlagert ist 
der eine Ecke eines Rahmens eines Parkraums ist, und ein — 
Lenkrad wird gedreht, bis die Fahrzeugraummarkierung ' 
mrt dem Parkraum uberlagert ist, und das Fahrzeug wird 

zuruckbewegt, wahrend der Lenkwinkel des Lenkrads bei- 

behalten wird. Wenn eine Beobachtungsmarkierung mit 
dem Parkraum uberlagert ist, wird das Fahrzeug angehaf- 
ten und der Lenkwinkel des Lenkrads wird maximiert 
und das Fahrzeug wird zuruckbewegt, urn dadurch ein 
Einparkvorgang in den Parkraum zu beenden. 
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Beschreibung 

Gebiet der Erfindung 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine Unter- 
stutzungseinrichtung zum Ruck wan seinparken eines Fahr- 
zeugs in Reihe und insbesondere auf eine Vorrichtung fiir 
eine uberlagert eingeblendete Anzeige zurn Unterstiitzen der 
Lenkradbetatigung wahrend eines In-Reihe-Einparkvor- 
gangs (nachfolgend vereinfacht ais Einparkvorgang be- 
schrieben) an einem Monitorbildschirm, an dem eine ruck- 
wartige Sicht eines Fahrzeugs abgebildet ist. 

Beschreibung des zugehorigen Stands der Technik 

Es wurde ein herkommliches Gerar vorgeschlagen, das 
eine ruckwartige Sicht eines Fahrzeugs an einem Monitor in 
dem Fall anzeigt, bei dem der Zielort aufgrund des to ten 
Winkels des Fahrzeugs auBer Sicht eines Fahrers ist, wenn 
das Fahrzeug ruckwarts fahrt. Zum Beispiel offenbart die 
Japanische geprufie Patentoffenlegungsschrift Nr. 2-36417 
ein Gerat zum "Qberwachen einer ruckwartigen Sicht fur ein 
Fahrzeug, das eine Videokamera zum Aufnehmen einer 
ruckwartigen Sicht des Fahrzeugs, ein Videomonitorgerat 
zum Abbilden eines durch die Kamera aufgenommenen Bil- 
des, einen Sensor zum Abgeben eines Informationssignals 
beziiglich eines Reifenlenkwinkels und eine Schalturig zum 
Erzeugen eines Markierungssignals als Reaktion auf das In- 
formationssignal von diesem Sensor und zum Uberlagern 
der Markierung mit dem Videobildfeld aufweist. Bei diesem 
Gerat werden die Reifenlenkwinkeldaten und die Markie- 
rungspositionsdaten entlang der Ruckwartsrichtung des 
Fahrzeugs entsprechend seinem Lenkwinkel in einem ROM 
gespeichert, und ein entsprechend dem Lenkwinkel zu die- 
sem Zeitpunkt vorausgesagter ruckwartiger Ort des Fahr- 
zeugs wird mit dem durch die Videokamera aufgenomme- 
nen Bild an dem Videosichtfeld als eine Reihe der Markie- 
rungen uberlagert und angezeigt. 

Da bei einem derartigen Gerat der entsprechend dem 
Lenkwinkel vorausgesagte ruckwartige Ort des Fahrzeugs 
zusammen mit dem Sichtfeld der StraBenzustande der ruck- 
wartigen Seite an dem Bildfeld des Videomonitors gezeigt 
sind, kann der Fahrer das Fahrzeug bei der Betatigung des 
Lenkrads zuruckfahren, wahrend er das Videobildfeld ohne 
zuriickzuschauen betrachtet. 

Falls das Fahrzeug in Reihe eingeparkt werden soil, wird 
das Fahrzeug zum Beispiel parallel zu einer StraBe riick- 
wartsgefahren, das Fahrzeug tritt in einen Parkraum ein, in- 
dem das Lenkrad zu einer korrekten Stellung betatigt wird, 
und das Fahrzeug wird in die Zielparkpositioh durch ein 
Drehen des Lenkrads in der umgekehrten Richtung gefiihrt. 
Bei dem herkommlichen Gerat zum Uberwachen der ruck- 
wartigen Sicht, bei dem der Fahrer nur den vorausgesagten 
ruckwartigen Ort des Fahrzeugs und das ruckwartige Sicht- 
feld an dem Videobildfeld sieht, ist es fur den Fahrer jedoch 
schwierig zu entscheiden, wann er mit der Betatigung des 
Lenkrads beginnen soli, wohin das Lenkrad gedreht werden 
soli und um welchen Lenkbetrag. Es ist mit dem herkomm- 
lichen Gerat zum Uberwachen der ruckwartigen Sicht. somit 
unmoglich, den Fahrer zum korrekten Einparken ausrei- 
chend zu iint.erstutzen. 

ZUS AMMENFASSUNG DER ERFINDUNG 

Die vorliegende Erfindung wurde geschaffen, um das vor- 
stehend erwahnte Problem des Stands der Technik zu losen, 
und es ist. daher eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, 
eine Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwarl seinparken 



eines Fahrzeugs in Reihe vorzusehen, die eine Lenkzeiige- 
bung und einen Lenkbetrag in einfacher Weise erfasst. wenn 
ein Fahrer einen Einparkvorgang durchfuhrt. 

Gematf der vorliegenden Erfindung ist eine Unterstut- 

5 zungseinrichiung zum Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs 
in Reihe vorgesehen, die folgendes aufweist: eine Kamera 
zurn Aufnehmen eines Bildes der Ruckseite eines Fahr- 
zeugs; einen Monitor, der an einem Fahrers iiz des Fahrzeugs 
angeordnei ist, einen Einparkfuhrungsiinienbewegungs- 

10 schalter. der an dem Fahrersitz des Fahrzeugs angeordnet 
ist; .einen Lenkwinkeisensor zum Erfassen eines Lenkwin- 
kels eines Lenkrads; und eine Anzeigensteuervomchtung, 
um beirn Ruckwartsfahren des Fahrzeugs an dem Monitor 
ein durch die Kamera erhaltenes Bild anzuzeigen und um an 

15 einem Bildschirm des Monitors eine Fuhrungsanzeige zum 
Unterstiitzen der Fahrt des Fahrzeugs bei dem Einparkvor- 
gang uberlagert anzuzeigen, wobei die Fuhrungsanzeige 
Folgendes aufweist: zumindest eine Einparkfuhrungslinie, 
die an dem Bildschirm des Monitors entsprechend der Beta- 

20 tigung des Einparkfuhrungslinienbewegungsschalters be- 
wegbar angezeigt ist; eine Fahrzeugraummarkierung, die 
entlang der Einparkfuhrungslinie des Bildschirms des Moni- 
tors entsprechend dem durch den Lenkwinkeisensor erfass- 
ten Lenkwinkel des Lenkrads bewegbar angezeigt ist; und 

25 eine Beobachtungsmarkierung, die fest an einer gegebenen 
Position des Bildschirms des Monitors zum Zeigen eines 
Punktes fiir eine umgekehrte Drehung des Lenkrads ange- 
zeigt ist. 

Wenn das Fahrzeug ruckwarts fahrt, wird das durch die 

30 Kamera aufgenommene Bild der Ruckseite des Fahrzeugs 
an dem Monitor angezeigt, und die Einparkfuhrungslinie, 
die Fahrzeugraummarkierung und die Beobachtungsmarkie- 
rung werden an dem Bildschirm des Monitors als die Fuh- 
rungsanzeige des Monitors wahrend dem Einparkvorgang 

35 uberlagert angezeigt. Ein Fahrer erfasst den Lenkwinkel ent- 
sprechend einer ersten Drehung bei dem Einparkvorgang 
auf der Grundlage der Einparkfuhrungslinie, die an dem 
Bildschirm des Monitors durch die Betatigung des Einpark- 
fiihrungslinienbewegungsschalters bewegbar angezeigt ist, 

40 und der Fahrzeugraummarkierung, die entlang der Einpark- 
fuhrungslinie an dem Bildschirm des Monitors entsprechend 
dem durch den Lenkwinkeisensor erf ass ten Lenkwinkel des 
Lenkrads bewegbar angezeigt ist. Der Fahrer erfasst auch 
den Punkt fur die umgekehrte Drehung des Lenkrads fiir 

45 eine zweite Drehung auf der Grundlage der Beobachtungs- 
markierung. 

KURZBESCHREIBUNG DER ZEIGHNUNGEN 

50 Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht eines Fahrzeugs, an dem 
eine Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinparken 
eines Fahrzeugs in Reihe entsprechend der vorliegenden Er- 
findung angebracht ist; 

Fig. 2 zeigt eine Blockabbildung des Aufbaus der Unter- 
55 stutzungseinrichtung zum Ruckwartseinparken eines Fahr- 
zeugs entsprechend einem ersten Ausfuhrungsbeispiel; 

Fig. 3A bis 3D zeigen schematisch in einer Schrittfolge 
Ansichten eines Monitorbildschirms beim Einparken eines 
Fahrzeugs entsprechend dem ersten Ausfuhrungsbeispiel; 
60 Fig. 4 zeigt. eine Abbildung einer Vorgehensweise zum 
Zeichnen einer Fuhrungsanzeige entsprechend dem ersten 
Ausfuhrungsbeispiel; 

Fig. 5 zeigt. eine schematische Abbildung zum Erhalten 
eines geeigneten Parkfuhrungsbereiches entsprechend dem 
65 ersten Ausfuhrungsbeispiel; 

Fig. 6 zeigt eine schematische Abbildung des geeigneten 
Parkfuhrungsbereiches entsprechend dem ersten Ausfuh- 
rungsbeispiel; 
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Fig. 7 zeigt entsprechend dem erstcn Ausfuhrungsbei- 
spiel an dem Bildschirm eine schematische Abbildung eines 
Bereiches, in dem ein Parkzielpunki vorhanden ist, an dem 
ein Fahrzeug geparkt werden kann; 

Fig. 8 zeigt entsprechend dem ersten Ausfuhrungsbei- 5 
spiel eine schematische Abbildung des Monitorbildschirms, 
der den Bereich darstellt, in dem der Parkzielpunkt vorhan- 
den ist, an dem das Fahrzeug geparkt werden kann; 

Fig. 9A bis 9D zeigen schematised in einer Schrittfolge 
Ansichten eines Monitorbildschirms entsprechend einem 10 
zweiten Ausfuhrungsbeispiel, wahrend ein Fahrzeug einge- 
parkt wird; 

Fig. 10 zeigt eine Abbildung einer Vorgehensweise zum 
Zeichnen einer Fuhrungsanzeige entsprechend dem zweiten 
Ausfuhrungsbeispiel; 15 

Fig. 11 zeigt entsprechend dem zweiten Ausfuhrungsbei- 
spiel an dem Bildschirm eine schematische Abbildung eines 
Bereiches, in dem ein Parkzielpunkt vorhanden ist, an dem 
das Fahrzeug geparkt werden kann; 

Fig. 12A bis 12C zeigen entsprechend dem zweiten Aus- 20 
tiihrungsbeispiel schematisch in einer Schrittfolge Ansich- 
' ten des Monitorbildschirms, die den Bereich darstellen, in 
dem der Parkzielpunkt vorhanden ist, an dem das Fahrzeug 
geparkt werden kann; 

Fig. 13 zeigt eine Blockabbildung des Aufbaus einer Un- 25 
terstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinparken eines 
Fahrzeugs entsprechend einem dritten Ausfuhrungsbeispiel; 

Fig. 14A bis 14D zeigen entsprechend dem dritten Aus- 
fuhrungsbeispiel schematisch in einer Schrittfolge Ansich- 
ten eines Monitorbildschirms, wahrend ein Fahrzeug einge- 30 
parkt wird; 

Fig. 15 zeigt eine Abbildung einer Vorgehensweise zum 
Zeichnen einer Fuhrungsanzeige entsprechend dem dritten 
Ausfuhrungsbeispiel; und 

Fig. 16A und 16B, 17A und 17B, 18A bis 18C und 19A 35 
bis 19E zeigen entsprechend einem vierten, funften, sech- 
sten bzw. siebten Ausfuhrungsbeispiel schematisch in einer 
Schrittfolge Ansichten eines Monitorbildschirms, wahrend 
ein Fahrzeug eingeparkt wird. 

40 

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG DER BEVORZUG- 
TEN AUSFUHRUNGSB EIS PEELE 



Nun werden unter Bezugnahme auf die beigefugten 
Zeichnungen bevorzugte Ausfuhrungsbeispiele der vorlie- 45 
genden Erfindung naher beschrieben. 

ERSTES AUSFUHRUNGSBEISPIEL: 

Wie dies in der Fig. 1 gezeigt ist, ist eine Kamera 2 zum 50 
Aufnehmen einer ruckwartigen Sicht eines Fahrzeugs 1 an 
dem Heck des Fahrzeugs 1 angebracht. Eine HeckstoB- 
stange 3 des Fahrzeugs 1 ist an einem korpernahen Endsei- 
tenabschnitt eines Sichtfeldbereiches der Kamera 2 ange- 
ordnet. Ein Monitor 4 bestehend aus einer. Fliissigkristallan- 55 
zeigenvorrichtung einer Mehrfarben-Bauart ist an einem 
Fahrersitz des Fahrzeugs 1 angeordnet und wird normaler- 
weise als eine Anzeigeeinheit einer Navigationseinrichtung 
verwendet. Wenn ein an dem Fahrersitz angeordneter 
Schalthebel 5 betatigt wird und in eine Ruckwartsgangstel- 60 
lung bewegt wird, wird ein durch die Kamera 2 aufgenom- 
menes Bild angezeigt. Vorderrader 6 sind Antriebsrader, die 
durch eine Betatigung des Lenkrads 7 gelenkt werden. 

Die Fig. 2 zeigt eine Blockabbildung des Aufbaus einer 
Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinparken eines 65 
Fahrzeugs in Reihe entsprechend einem ersten Ausfuh- 
rungsbeispiel der vorliegenden Erfindung. GemaB der Figur 
ist die Kamera 2- mil einer Bildverarbeitungseinheit 8 ver- 



bunden. und die Bildverarbeitungseinheit 8 isi uber eine 
Monitorsteuervorrichtung 9 mit dem Monitor 4 verbunden. 
Das Fahrzeug 1 ist auBerdem mit einem Riickwartsgangstel- 
lungsschalter 10 ausgestattet, der einen Wechsel des Schalt- 
hebels 5 in die Ruckwartsgangstellung erfassl, und eine 
Lenkwelle des Lenkrads 7 ist mit einem Lenkwinkelsensor 
11 zum Erf assert eines Lenkwinkels 9 des Lenkrads 7 ausge- 
stattet. Dariiber hinaus ist an dem Fahrersitz ein Wippschal- 
ter 12 angeordnet, der ein Einparkfuhrungslinienbewe- 
gungsschaJter zum Bewegen einer Einparkfuhrungslinie an 
dem Monitor 4 ist, was spater beschrieben wird, und der 
Ruckwartsgangstellungsschalter 10, der Lenkwinkelsensor 
U und der Wippschalter 12 sind jeweils mit der Bildverar- 
beitungseinheit 8 verbunden. 

Die Monitorsteuervorrichtung 9 zeigt normalerweise In- 
formationen auf der Grundlage eines Anzeigesignais von 
der (nicht gezeigten) Navigationseinrichtung an dem Moni- 
tor 4 an. Wenn jedoch ein Anzeigesignal von der Bildverar- 
beitungseinheit. 8 in die Steuervorrichtung 9 eingegeben 
wird, fuhn die Steuervorrichtung 9 auf der Grundlage des 
Anzeigesignais von der Bildverarbeitungseinheit 8 an dem 
Monitor 4 einen Anzeigevorgang aus. 

Die Bildverarbeitungseinheit 8 hat eine CPU 13, eihen 
ROM 14, der darin ein Steuerprogramm speichert, einen 
Prozessor 15 zur Bildverarbeitung, der Bilddaten von der 
Kamera 2 verarbeitet, einen Bildspeicher 16 zum Speichern 
der durch den Prozessor 15 verarbeiteten Bilddaten fur die 
Bildverarbeitung und einen Arbeits-RAM 17. 

Eine An zeigen steuervorrichtung der vorliegenden Erfin- 
dung setzt sich aus einer derartigen Bildverarbeitungseinheit 
8, der Monitorsteuervorrichtung 9 und dem Riickwarts- 
gangstellungsschalter 10 zusammen. 

Die CPU 13 arbeitet auf der Grundlage des in dem ROM 
14 gespeicherten Steuerprogramms, und beim Erfassen ei- 
nes Beginns einer Einparkbetriebsweise durch ein Umschal- 
ten des Schalthebels 5 in die Ruckwartsgangstellung durch 
den Ruckwartsgangstellungsschalter 10 erzeugt die CPU 13 
Anzeigedaten in einem gegebenen Zeitraum zum Anzeigen 
eines Paars Einparkfuhrungslinien 20 und 21, die so an der 
rechten bzw. an der linken Seite des oberen Abschnitts an 
dem Bildschirm 19 des Monitors 4 angeordnet sind, dass sie 
sich mit einem Bild der Kamera 2 uberlagern, wie dies in der 
Fig. 3A gezeigt ist. Derartige Einparkfuhrungslinien 20 und 
21 sind nach links und nach rechts an dem Bildschirm 19 des 
Monitors 4 durch eine Betatigung des an dem Fahrersitz an- 
geordneten Wippschalters 12 bewegbar, wie dies in der Fig. 
3B gezeigt. ist. 

Zusatzlich erzeugt die CPU 13 Anzeigedaten in einem ge- 
gebenen Zeitraum zum Anzeigen einer rechteckigen Fahr- 
zeugraummarkierung 22, die sich entlang einer der Einpark- 
linien 20 und 21 des Bildschirms.19 des Monitors 4 entspre- 
chend dem Lenkwinkel 9 des Lenkrads 7 auf der Grundlage 
eines von dem Lenkwinkelsensors 11 abgegebenen Signals 
bewegt, wobei sie mit dem Bild der Kamera 2 uberlagert ist. 
Falls zum Beispiel das Lenkrad 7 nach rechts gedreht wird, 
wird die Fahrzeugraummarkierung 22 so angezeigt, dass sie 
sich an der Einparkfuhrungslinie 20 an der linken Seite des 
Bildschirms gemafi der Fig. 3C bewegt, wohingegen die 
Fahrzeugraummarkierung 22 so angezeigt wird, dass sie 
sich an der Einparkfuhrungslinie 21 an der rechten Seite des 
Bildschirms bewegt, wenn das Lenkrad 7 nach links gedreht 
wird. 

Die CPU 13 erzeugt auBerdem Anzeigedaten in einem ge- 
gebenen Zeitraum zum Anzeigen einer gemafi der Fig. 3D 
mit dem Bild der Kamera 2 Liberlagerten Beobachtungsmar- 
kierung 23 zum Benachrichtigen des Fahrers uber die Zeit- 
gebung fur das Zuruckdrehen des Lenkrads 7. Die Beobach- 
tungsmarkierung 23 hat einen derartigen Aufbau, dass sie 
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einer vorausgesagien Parkposition entspricht, wenn das 
Fahrzeug 1 bci einem Zustand riickwarts fahrt, bei dem das 
Lenkrad 7 /.uruckgedreht ist, und die CPU 13 benachricht.igt 
den Fahrer daruber, dass eine Position, an der die Beobach- 
tungsmarkierung 23 an dem Bildschirm 19 mil einem Ziel- 5 
parkraum PS uberlagert ist, die Position zum Zuriickdrehen 
ist. 

Eine Vorgehensweise zum Zeichnen der Einparkfuh- 
rungslinien 20 und 21, der Fahrzeugrauramarkierung 22 und 
der Beobachtungsmarkierung 23 wird nun beschrieben. Wie 10 
dies in der Fig. 4 gezeigt ist, wird die Mitte einer Hinter- 
achse des Fahrzeugs 1 bei einem Zustand, bei dem das Fahr- 
zeug korrekt in dem Parkraum PS geparkt ware, als der Ur- 
sprung festgelegt, eine Y-Achse wird parallel zu einer StraBe 
festgelegt und ist in die Ruckwartsrichtung des Fahrzeugs 1 15 
gerichtet, und eine X-Achse wird rechtwinklig zu der Y- 
Achse festgelegt. AuBerdem wird angenommen, dass die 
Ecke an der Breitseite des Parkraums PS ein Zielpunkt T ist, 
und seine Koordinaten sind T (W/2, a), wobei W eine Fahr- 
zeugbreite und a ein hinterer Uberhang sind. Das Fahrzeug 20 
1, das sich an einer Fahrzeugposition M befindet, fahrt ruck- 
warts, wahrend es sich um einen Winkel a mit einem Radius 
Rm dreht, der einen Mittelpunkt CI hat (erste Drehung), und 
wenn das Fahrzeug eine Fahrzeugposition P erreicht, wird 
das Lenkrad 7 in einer entgegengesetzten Rich tun g so ge- 25 
dreht, dass der Lenk winkel maximal wird. Bei diesem Zu- 
stand wird das Fahrzeug 1 mit einem Radius Rc und einem 
Mittelpunkt C2 zuriickbewegt (zweite Drehung), um das 
Fahrzeug dadurch korrekt in den Parkraum PS zu parken. 
Zunachst wird eine Gerade L, die den Zielpunkt T des 30 
# Parkraums PS und den hinteren Endpunkt des Fahrzeugs 1 
bei der Fahrzeugposition M entsprechend dem Zielpunkt T 
Verbindet, durch den folgenden Ausdruck (1) dargestellt. 

Y = (sino/(l - cosa)} • X - (sina/(l - cosa)} • (W/2) + 35 
a (1) 

Die Gerade L und eine zu der Geraden L hinsichtlich der 
Y-Achse symmetrische Gerade werden als die Einparkfuh- 
rungslinien 20 bzw. 21 gezeichnet. Ein geeigneter Startwert 40 
wird fur den Winkel a vorgegeben und entsprechend der Be- 
tatigung des Wippschalters 12 erhoht oder verringert. 

An dem Bildschirm 19 andert sich der Wert des Winkels 
a entsprechend der Betatigung des Wippschalters 12, wb- 
durch sich die Einparkfuhrungslinien 20 und 21 nach rechts 45 
und nach links bewegen. Wenn derartige Einparkfuhrungsli- 
nien 20 und 21 mit dem Zielpunkt T des Parkraums PS uber- 
lagert werden, wird der Winkel a entsprechend der Fahr- 
zeugposition M erhalten. 

Unter der Annahme, dass Kl, K2 und K3 bekannte Koef- 50 
fizienten sind, wird der Radius Rm der ersten Drehung von 
der Fahrzeugposition M zu der Fahrzeugposition P durch 
den Lenkwinkel 8 des Lenkrads 7 folgendermaBen erhalten. 

Rm = B/tan (Kl • 6 2 + K2 • 6 + K3) [B: ein bekannter Koef- 55 
fizient] 

Falls das Fahrzeug 1 im Ursprungszustand an der Fahr- 
zeugposition M ist, d. h. dass das Fahrzeug 1 parallel zu dem 
Parkraum PS bewegt wird, dann werden die Koordinaten 60 
(Tmx, Tmy) des Punktes Tm entsprechend dem Zielpunkt T 
des Parkraums PS folglich folgendermaBen dargestellt: 

Tmx = (Rc + Rm) • (1 - cosa) + W/2 

65 

Tmy = (Rc + Rm) • since + a 

Die Fahrzeugraummarkierung 22 kann an der Position 



mit dem Punkt Tm als das hintere Ende entsprechend dent 
Lenkwinkel 6 gezeichnet werden. 

Der Lenkwinkel 9 anden sich entsprechend der Betati- 
gung des Lenkrads 7, wodurch sich an dem Bildschirm 19 
die Fahrzeugraummarkierung 22 entlang den Einparkfuh- 
rungslinien 20 bzw. 21 bewegt und dann mit dem Parkraum 
PS uberlagert wird, um dadurch einen geeigneten Lenkwin- 
kel 6 entsprechend der Fahrzeugposition M zu erhalten. Zu- 
satzlich werden die Koordinaten (Tmx, Tmy) des Punkts 
Tm und der Radius Rm aus dem Lenkwinkel 6 erhalten. 

Nun wird eine Vorgehensweise zum Zeichnen der Beob- 
achtungsmarkierung 23 beschrieben. Die Beobachtungs- 
markierung 23 kann als die auRere Gestalt des Fahrzeugs 1 
bei einem Zustand angesehen werden, bei dem das Fahrzeug 
1 bei Betrachtung derjenigen Fahrzeugposition P korrekt in 
dem Parkraum PS geparkt ware, die die Position zum Zu- 
ruckdrehen des Lenkrads 7 ist. Daher wird das in den Park- 
raum PS korrekt geparkte Fahrzeug 1 um den Winkel a mit 
dem Mittelpunkt C2 der zweiten Drehung gedreht und als 
die Beobachtungsmarkierung 23 gezeichnet. 

Falls ein Punkt P (Xp, Yp) durch einen Winkel p um einen 
Mittelpunkt C (Xc, Yc) gedreht wird, wird ein Punkt P' (Xp', 
Yp') im allgemeinen durch die folgenden Ausdriicke darge- 
stellt: 

Xp' = (Xp - Xc) • cosp + (Yp - Yc) • sinp + Xc 

Yp' = - (Xp - Xc) • sin0 + (Yp - Yc) ■ cosp + Yc 

Daher kann die in der Fig. 3D gezeigte Beobachtungs-' 
markierung 23 unter Verwendung der Koordinaten C2 (-Rc, 
0) des Mittelpunkts C2 und des Winkels a gezeichnet wer- 
den. 

Als nachstes wird ein Betrieb der Unterstutzungseinrich- 
tung zum Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs wahrend 
dem Einparkvorgang beschrieben. Zunachst betatigt und be- 
wegt der Fahrer den Schalthebel 5 zu einer Ruckwarts- 
gangstellung bei der Fahrzeugposition M, die parallel zu ei- 
ner StraBe ist, wie dies in der Fig. 4 gezeigt ist. Dann zeigt 
die Bildverarbeitungseinheit 8 auf der Grundlage eines Er- 
fassungssignals von dem Ruckwartsgangstellungsschaiter 
10 das Paar Einparkfuhrungslinien 20 und 21 an dem linken 
und an dem rechten oberen Abschnitt des Bildschirms 19 
des Monitors 4 gemaB der Fig. 3 A so an, dass die Linien mit 
dem durch die Kamera 2 aufgenommenen Bild uberlagert 
sind. 

Zu diesem Zeitpunkt ist der Zielpunkt T des Parkraums 
PS noch nicht mit der Einparkfuhrungslinie 20 fur den links- 
seitigen Ruckwartseinparkvorgang uberlagert. 

Wenn der Fahrer den Wippschalter 12 betatigt, bewegen 
sich die Einparkfuhrungslinien 20 und 21 zu der rechten 
bzw. zu der linken Seite an dem Bildschirm 19 gemaB der 
Fig. 3B, und wenn die Einparkfuhrungslinie 20 mit dem 
Zielpunkt T des Parkraums PS uberlagert ist, dann wird die 
Betatigung des Wippschalters 12 beendet. . 

Wenn das Lenkrad 7 nach rechts gedreht wird, bewegt 
sich die Fahrzeugraummarkierung 22 allmahlich von der 
oberen Seite zu der unteren Seite entlang der Einparkfuh- 
rungslinie 20 entsprechend dem Lenkbetrag des Lenkrads 7. 
Wenn die Fahrzeugraummarkierung 22 mit dem Parkraum 
PS uberlagert ist, wie dies in der Fig. 3C gezeigt ist, dann 
wird das Fahrzeug 1 zuriickbewegt, wahrend der Lenkwin- 
kel 0 des Lenkrads 7 beibehalten wird. Infolgedessen wird 
das Fahrzeug 1 mit dem Radius Rm gedreht. In dieser Situa- 
tion kann der Fahrer das Fahrzeug 1 zuruckbewegen, wah- 
rend die Sicherheit der Umgebung des Fahrzeugs gewahrlei- 
stet ist und seine Augen von dem Bildschirm 19 abgewandt 
sind. 
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Wenn die erste Drehung von der Fahrzeugposition M zu 
der Fahrzeugposition P beginnt, beendet die CPU 13 das 
Anzeigen der Einparkfuhrungslinien 20 und 21 und der 
Fabxzeugraummarkierung 22, und sie zeigt anstelle dessen 
die Beobachtungsmarkierung 23 so an, dass sie mit dem 
Bild der Kamera 2 iiberlagert ist. Durch die Riickwartsbe- 
wegung des Fahrzeugs 1 erreicht der Parkraum PS allmah- 
lich die Beobachtungsmarkierung 23 an dem Bildschirm 19. 
Wenn der Parkraum PS mit der Beobachtungsmarkierung 23 
iiberlagert ist, wie dies in der Fig. 3D gezeigt ist, dann wird 
bestimmt, dass das Fahrzeug 1 die Fahrzeugposition P er- 
reicht, und das Fahrzeug 1 wird angehalten. 

Der Lenkwinkel des Lenkrads 7 wird dann bei einer 
gleichbleibenden Drehung in der Gegenrichtung maximiert, 
und bei diesem Zustand wird das Fahrzeug 1 zurtickbewegt. 
Bei diesem Zustand kann der Fahrer das Fahrzeug 1 zuruck- 
bewegen, wahrend die Sicherheit der Umgebung des Fahr- 
zeugs 1 gewahrleistet ist und seine Augen von dem Bild- 
schirm 19 abgewandt sind. 

Infolgedessen tritt das Fahrzeug 1 korrekt in den Park- 
raum PS ein. Wenn der Fahrer einen Zwischenraum zwi- 
schen dem Fahrzeug und einem hinteren Gegenstand er- 
kennt oder wenn der Seitenabschnitt des Fahrzeugs 1 paral- 
lel zu der StraBenseite wird, dann halt der Fahrer das Fahr- 
zeug 1 an und beendet den Einparkvorgang. 25 

Wie dies vorstehend bei dem ersten Ausfuhrungsbeispiel 
beschrieben ist, werden die Einparkfuhrungslinien 20 und 
21 mit dem Zielpunkt T des Parkraums PS an dem Bild- 
schinn 19 durch die Betatigung des Wippschalters 12 bei ei- 
nem Zustand iiberlagert, bei dem das Fahrzeug 1 an der 30 
Fahrzeugposition M halt, die parallel zu der StraBenseite ist, 
und die Fahrzeugraummarkierung 22 wird mit dem Park- 
raum PS durch die Betatigung des Lenkrads 7 iiberlagert, 
um dadurch den Drehwinkel a, den Drehradius Rm und die 
Fahrzeugposition P der ersten Drehung zu erhalten. Falls 35 
das Fahrzeug 1 gemaB der Fig. 4 zum Beispiel an der Fahr- 
zeugposition M' halt, die parallel zu der StraBenseite ist, 
dann werden der Drehwinkel a', der Drehradius Rm' und die 
Fahrzeugposition P' in der gleichen Art und Weise erhalten, 
und der Einparkvorgang in den Parkraum PS kann durch 40 
dieselbe Handhabung durchgeruhrt werden. 

Da die Position, an der das Fahrzeug 1 parallel zu der 
StraBenseite halt, ein Startpunkt fur die erste Drehung ist, 
besteht zum Beispiel eine Gefahr, dass das Fahrzeug 1 beim 
Durchfiihren der ersten Drehung gegen ein anderes gepark- 45 
tes Fahrzeug stoBt, falls das Fahrzeug 1 nahe an einer Seite 
des anderen bereits geparkten Fahrzeugs ist und bei einem 
Zustand halt, bei dem das Fahrzeug 1 zu weit vorgefahren 
ist. Falls das Fahrzeug 1 abseits von der StraBenseite ist und 
vor der StraBenseite stoppt, besteht auch die Gefahr, dass 50 
das Fahrzeug 1 nicht in den Zielparkraum PS parken kann, 
selbst wenn das Lenkrad 7 vollstandig gedreht ist. Falls das 
Fahrzeug des weiteren an einer Position parkt, die weiter 
von dem Zielparkraum PS als eine erforderliche Position 
entfernt ist, ist es schwierig, die Einparkfuhrungslinien 20 55 
und 21 mit dem Zielpunkt T zu uberlagern, da ein Bild des 
Parkraums PS an dem Bildschirm 19 klein ist, wodurch die 
Parkgenauigkeit verschlechtert wird. 

Unter Berucksichtigung des vorstehend erwahnten Sach- 
verhalts wird durch vier Bedingungen ein Bereich als eine 60 
anfangliche Parkrlache festgelegt, in der das Fahrzeug 1 ge^ 
parkt werden kann, wobei die vier Bedingungen aus Folgen- 
dem bestehen: 1) das Verhindem eines ZusammenstoBes bei 
der ersten Drehung, 2) das Vermeiden eines ungeeigneten 
Parkbereiches, 3) eine Begrenzung eines Entfemungsab- 65 
stands in einer X-RSchtung und 4) eine Begrenzung eines 
Entfemungsabstandes in einer Y-Richtung. 
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1 ) Das Verhindem eines ZusammenstoBes bei der ersten 
Drehung 

Wie dies in der Fig. 5 gezeigt ist, ist ein innerster Punkt, 
5 mil dem das Fahrzeug 1 im Zeit.raum der ersten Drehung 
tahrt, ein innerer Fahrzeugseitenendabschnitt an der Hinter- 
achse, und der Drehradius LI betragt: 

LI =Rm- W/2 

10 

Es wird angenornmen, dass das geparkte Fahrzeug Q die- 
selbe GroBe wie das Fahrzeug 1 hat und dass es mit einem 
Abstand D an derselben Y-Achse bezuglich des Parkraums 
PS geparkt ist. Der entfem teste Punkt. J (Jx, Jy) des Fahr- 
15 zeugs Q von dem Drehmittelpunkt CI betragt: 

Jx = -W/2 

Jy = _D + a 

20 

Da sich auBerdem die Koordinaten CI (Clx, Cly) des 
Drehmittelpunkts CI folgendermaBen berechnen: 

Clx = -Rc + (Re + Rm) • cosot und Cly = -(Rc + 
Rm) ■ since, 

wird eine Lange L2 eines Liniensegments CI -J, das den 
Drehmittelpunkt CI mit dem entferntesten Punkt J verb in- 
det, durch den folgenden Ausdruck dargestellt. 

L2 = [(Jx - Clx) 2 + (Jy - Cly) 2 ]* 

Die Bedingung zum Verhindem, dass das Fahrzeug 1 mit 
dem Fahrzeug Q im Zeitraum der ersten Drehung zusam- 
menstoBt, lautet LI > L2. In diesem Fall sind die folgenden 
Ausdrucke erfiillt, wenn ein Wert Rml des Drehradiusses 
Rm erhalten wird, der die Gleichung LI = L2 erfiillt: 

Rml = A/B 

A = Rc • (2 • Rc - W) . (1 - cosa) - (D - a) • {2 • Rc • sina - 
(D-a)} 

B = 2 • (D - a) • sina - 2 • Rc • (1 - cosa) - W • (1 + cosa) 

Die Koordinaten M (Mx, My) der Fahrzeugposition M 
betragen: 

Mx = -(Rc + Rnvl) • (1 - cosa) - d 
My = -(Rc + Rml) • sina 

wobei d eine Grenze eines Abstands zwischen dem Fahr- 
zeug 1 und dem geparkten Fahrzeug Q ist. Unter der An- 
nahme, dass D 6 m betragt und d 0,5 m betragt, ist ein be- 
stimmter minimaler Drehradius Rc des Fahrzeugs 1 gege- 
ben, und ein Punkt M wird ermittelt, wodurch eine in der 
Fig. 6 gezeigte Kurve al erhalten wird. In der Fig. 6 gibt es 
keinen Fall, bei dem das Fahrzeug 1 mit. dem Fahrzeug Q bei 
der ersten Drehung zusammenstdBt, falls die Mitte der Hin- 
terachse des Fahrzeugs 1 an einem Bereich positioniert ist, 
der links und unterhalb der Kurve al ist. 

2) Das Vermeiden eines ungeeigneten Parkbereiches 

Zum Beispiel kann das Fahrzeug nicht in den Zielpark- 
raum PS parken, selbst wenn das Fahrzeug an der Fahrzeug- 
position M' gemaB Fig. 5 mit dem minimalen Drehradius Rc 



DE 101 09 

9 

dreht, da sein Ort nicht in Kontakt mit einem zweiten Kreis 
mit dem Radius Rc unci deni Miuelpunkt C2 gelangen kann. 
Falls die Mitte der Hinterachse des Fahrzeugs auBerhalb ei- 
nes Kreises mit einem Radius 2Rc und einem Mittelpunkt 
C3 (-2Rc, 0) ist, der von dern Ursprung 0 um 2Rc in der -X- 5 
Richtung entfernt ist, kann der erste Drehkreis so gezeichnet 
werden, dass er in Kontakt mit dem zweiten Drehkreis ist, so 
dass das Fahrzeug in den Zielparkraum PS parken kann. 

Falls der Kreis mit dem Radius 2Rc und dem Mittelpunkt 
C3 (-2Rc, 0) gemaB der Fig. 6 durch Nutzung des bestimm- io 
ten minimalen Drehradiusses Rc des Fahrzeugs 1 wie beim 
Fall (1) gezeichnet wird, wird die Kurve a2 erhalten. Das 
Fahrzeug, dessen Mitte der Hinterachse in einen Bereich un- 
terhalb der Kurve a2 angeordnet ist, kann in den Zielpark- 
raum PS geparkt werden. 15 

3) Die Begrenzung des Entfernungsabstandes in der X- 
Richtung 

Es wird zum Beispiel angenommen, dass das Fahrzeug 20 
am weitesten in der X-Richtung von dem Ursprung 0 als die 
Zielparkposition um 6 Meter in der -X-Richtung entfemt 
ist. Um das Fahrzeug in den Zielparkraum PS zu parken, ist 
es notwendig, dass die Mitte der Hinterachse des Fahrzeugs 
an der rechten Seite der Geraden a3 in der Fig. 6 positioniert 25 
ist. 

4) Die Begrenzung des Entfernungsabstandes in der Y-Rich- 

tung 

30 

Es wird zum Beispiel angenommen, dass das Fahrzeug 
am weitesten in der Y- Richtung von dem Ursprung 0 als die 
Zielparkposition um 13 Meter in der -Y-Richtung entfernt 
ist. Um das Fahrzeug in den Zielparkraum PS zu parken, ist 
es notwendig, dass die Mitte der Hinterachse des Fahrzeugs 35 
an der oberen Seite der Geraden a4 in der Fig. 6 positioniert 
ist. 

Falls die Mitte der Hinterachse des Fahrzeugs innerhalb 
eines durch -Schraffurlinien in der Fig. 6 angegebenen Be- 
reichs A positioniert ist, der die vorstehend erwahnten vier 40 
Bedingungen 1) bis 4) erfiillt, kann die Einparkfuhrung ge- 
maB der vorliegenden Erfindung korrekt durchgefuhrt wer- 
den. 

In diesem Fall ist die Einparkfuhrungslinie als eine Ge- 
rade definiert, die bei Betrachtung des Zielpunkts T des 45 
Zielparkraums PS einen Punkt an dem Bildschirm 19 von 
dem positionierten Fahrzeug in dem Bereich A enthalt. Die 
Fig. 7 zeigt einen Bereich A', der so gezeichnet ist, dass der 
Bereich A' und der Bereich A hinsichtlich des Zielpunkts T 
symmetrisch sind. In der Fig. 7 werden die Kurven al', a2' 50 
und die Geraden a3\ a4' jeweils durch ein Zeichnen der Kur- 
ven al, a2 und der Geraden a3, a4 gemaB der Fig. 6 an Posi- 
tionen gezeichnet, die hinsichtlich des Zielpunkts T symme- 
trisch sind. Unter der Annahme, dass die Mitte der Hinter- 
achse des Fahrzeugs 1 der Ursprung 0 ist, kann die Park fun- 55 
rung korrekt durchgefuhrt werden, falls der Zielpunkt T in- 
nerhalb des neu angegebenen Bereiches A' vorhanden ist. 

Wie dies vorstehend beschrieben ist, wird bei der Unter- 
stutzungseinrichtung zum Ruck warts ein parken eines Fahr- 
zeugs entsprechend dem ersten Ausfuhrungsbeispiel die 60 
Einparkfuhrungslinie an dem Bildschirm 19 auf der Grund- 
lage des Wertes des Winkels a gezeichnet, der durch die Be- 
tatigung des Wippsc halters 12 festgelegt wird. Beim Zeich- 
nen der Geraden L als eine Bezugsgerade der Einparkfuh- 
rungslinie wird nur ein Liniensegmentabschnitt, der inner- 65 
halb des Bereichs A' neben der gesamten Linie L vorhanden 
ist, als die Einparkfuhrungslinie angezeigt, wie dies in der 
Fig- 7 gezeigt ist. Bei dieser Anordnung wurde festgestellt, 
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1 1 a s s der Ein park vorgang von der Fahrzeug position entspre- 
chend der Einparkfuhrung der vorliegenden Erfindung kor- 
rekt ausgefuhrt werden kann, falls die Einparkfuhrungslinie 
mil dem Zielpunkt T an dem Bildschirm 19 uberlagert wird. 
Wie dies aus der Fig. 7 ersichtiich ist, ist die Lange der an 
dem Bildschirm 19 gezeichneten Einparkfuhrungslinie in 
Abhangigkeit des Winkels der Geraden L abhangig, und die 
Einparkfuhrungslinien 20 und 21 werden zum Beispiel so 
angezeigt, dass sie kiirzer sind, wie dies in der Fig. 8 gezeigt 
ist. Falls die Einparkfuhrungslinien 20 und 21 nicht mit dem 
Zielpunkt T uberlagert werden, selbst wenn der Wippschal- 
icr 12 betatigt wird, ist es schwierig, den Einparkvorgang 
von einer derartigen Fahrzeugposition durchzufuhren. 

ZWEITES AUSFUHRUNGSBEISPIEL 

Bei dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel wird ein Paar be- 
stehend aus einer rechten und einer linken Einparkfuhrungs- 
linie, die parallel zu der hinteren Endlinie des Parkraums PS 
sind, gemaB der Fig. 9A anstelle des Paars Einparkfuh- 
rungslinien 20 und 21 verwendet, die einen bestimmten 
Winkel hinsichtlich des Parkraums PS haben. Der Aufbau 
der Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinparken ei- 
nes Fahrzeugs ist ahnlich wie bei dem ersten Ausfuhrungs- 
beispiel gemaB der Fig. 2. 

Eine CPU 13 arbeitet auf der Grundlage eines in einem 
ROM 14 gespeicherten Steuerprogramms, und beim Erfas- 
sen eines Beginns einer Einparkbetriebsweise durch ein 
Umschalten des Schaithebels 5 in die Ruckwartsgangstel- 
lung durch den Ruckwartsgangstellungsschalter JO erzeugt 
die CPU 13 Anzeigedaten . in einem gegebenen Zeitraum 
zum Anzeigen eines Paars Einparkfuhrungslinien 30 und 
31, die an der rechten bzw. an der linken Seite an dem Bild- 
schirm 19 des Monitors 4 symmetrisch angeordnet sind, und 
einer zwischen diesen Einparkfuhrungslinien 30 und 31 an- 
geordneten rechteckigen Fahrzeugraummarkierung 32, die 
mit einem Biid der Kamera 2 uberlagert sind, wie dies in der 
Fig, 9A gezeigt ist, Wie dies in der Fig. 9B gezeigt ist, sind 
derartige Einparkfuhrungslinien 30, 31 und die Fahrzeug- 
raummarkierung 32 an dem Bildschirm 19 des Monitors 4 
durch die Betatigung des an dem Fahrersitz angeordneten 
Wippschalters 12 vertikal bewegbar. 

Zusatzlich zeigt die CPU die Fahrzeugraummarkierung 
32 entlang einer der Einparkfuhrungslinien 30 und 31 an 
dem Bildschirm 19 des Monitors 4 entsprechend dem Lenk- 
winkel 0 des Lenkrads 7 auf der Grundlage eines Abgabesi- 
gnals von dem Lenkwinkelsensor 11 an, wahrend sie die 
Fahrzeugraummarkierung 32 bewegt. Falls das Lenkrad 7 
zum Beispiel nach links gedreht wird, bewegt sich die Fahr- 
zeugraummarkierung 32 entlang der Einparkfuhrungslinie 
30 an der linken Seite des Bildschirms gemaB der Fig. 9C 
nach links, wohingegen sich die Fahrzeugraummarkierung 
32 entlang der Einparkfuhrungslinie 31 an der rechten Seite 
des Bildschirms nach rechts bewegt, wenn das Lenkrad 7 
nach rechts gedreht wird. 

Eine Vorgehensweise zum Zeichnen der Einparkfuh- 
rungslinien 30 und 31 und der Fahrzeugraummarkierung 32 
wird unter Bezugnahme auf die Fig. 10 beschrieben. Der 
Ursprung 0, die X-Achse und die Y-Achse werden gemaB 
der Fig. 4 festgelegt, die das erste Ausfuhrungsbeispiel 
zeigt. An dem Bildschirm 19 wird die Y-Koordinate Tmy an 
einem Punkt Tm entsprechend dem Zielpunkt T des Park- 
raums PS erhalten, wenn das Fahrzeug 1 im Ursprungszu- 
stand an der Fahrzeugposition M ist, d. h. wenn das Fahr- 
zeug 1 parallel zu dem Parkraum PS bewegt. wurde, und 
wenn die Einparkfuhrungslinien 30 und 31 durch die Betati- 
gung des Wippschalters 12 vertikal bewegt werden und mit 
der hinteren Endlinie des Parkraums uberlagert werden. 
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Die Y-Koordinate My tier Mine der Hinterachse des Fahr- 
zeugs 1, das an der Fahrzeugposition M ist, ist durch Tiny 
folgendermatfen dargesielit: 

My = Tmy - a 5 

Unter der Annahme, dass Kl , K2 und K3 bekannte Koef- 
flzieriten sind, wird der Radius Rm der ersten Drehung von 
der Fahrzeugposition M zu der Fahrzeugposition P folgen- 
dermaBen durch den Lenkwinkel 0 des Lenkrads 7 erhalten. 10 

Rm = B/tan(Kl -0 2 + K2-0 + K3) [B: ein bekannter Koef- 
fizient] 

Des weiteren wird aus der Beziehung since = My/(Rc + 15 
Rm) der Winkel a erhalten. Dann wird die X-Koordinate 
Tmx an dem Punkt Trn aus dern folgenden Ausdruck erhal- 
ten: 

Tmx = (Rc + Rm) • ( 1 - cosot) + W/2, 20 

und die Fahrzeugraummarkierung 32 kann an einer Posi- 
tion entsprechend dern Lenkwinkel G mit dem Punkt Tm 
(Tmx, Tmy) als ein hin teres Ende gezeichnet werden. 

Der Lenkwinkel 0 andert sich entsprechend der Betati- 25 
gung des Lenkrads 7, wodurch sich die Fahrzeugraummar- 
kierung 32 an dem Bildschirm 19 entlang den Einparkfuh- 
rungslinien 30 und 31 bewegt und dann mit dem Parkraum 
PS uberlagert wird, um dadurch einen passenden Lenkwin- 
kel 9 entsprechend der Fahrzeugposition M zu erhalten. 30 

Die Beobachtungsmarkierung 23 wird vollstandig in der 
gleichen Art und Weise wie bei dem ersten Ausfuhrungsbei- 
spiel gezeichnet. 

Als nachstes wird der Betrieb der Unterstutzungseinrich- 
tung zum Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs wahrend des 35 
Einparkvorgangs beschrieben. Wenn der Fahrer den Schalt- 
hebel 5 in eine Ruckwartsgangstellung betatigt, wobei die 
Fahrzeugposition M parallel zu der StraBenseite gemaB der 
Fig. 10 ist, zeigt die Bildverarbeitungseinheit 8 auf der 
Grundlage eines Erfassungssignals von dem Ruckwarts- 40 
gangstellungsschalter 10 zunachst ein Paar seitiich zueinan- 
der symmetrische Einparkfuhrungslinien 30 und 31 und die 
zwischen diesen Einparkfuhrungslinien 30 und 31 angeord- 
nete Fahrzeugraummarkierung 32 an, die mit dem Bild der 
Kamera 2 an dem Bildschirm 19 des Monitors 4 uberlagert 45 
sind. 

In diesem Fall ist an dem Bildschirm 19 eine hintere End- 
linie U des Parkraums PS noch nicht mit der Einparkfuh- 
rungslinie 30 fur das linksseitige ruckwartige Einparken 
uberlagert. 50 

Wenn der Fahrer den Wippschalter 12 betatigt, bewegen 
sich die Einparkfuhrungslinien 30, 31 und die Fahrzeug- 
raummarkierung 32 vertikal an dem Bildschirm 19, und 
wenn die Einparkfuhrungslinie 30 mit der hinteren Endlinie 
U des Parkraums PS gemaB der Fig. 9B uberlagert ist, wird 55 
die Betatigung des Wippschalters 12 beendet. 

Wenn das Lenkrad 7 nach links gedreht wird, bewegt sich 
die Fahrzeugraummarkierung 32 allrnahlich zu der linken 
Seite entlang der Einparkfuhrungslinie 30 entsprechend dern 
Lenkbetrag des Lenkrads 7. Wie dies in der Fig. 9C gezeigt. 60 
ist, wird das Fahrzeug 1 dann zuruckbewegt, wenn die Fahr- 
zeugraummarkierung 32 mit dem Parkraum PS uberlagert 
ist, wahrend der Lenkwinkel 0 des Lenkrads 7 beibehalten 
wird. Infolgedessen dreht sich das Fahrzeug 1 mil dem Ra- 
dius Rm. In dieser Situation kann der Fahrer das Fahrzeug 1 65 
zuruckbewegen, wahrend die Sicherheit der Umgebung des 
Fahrzeugs gewahrleistet ist und seine Augen von dem Bild- 
schirm 19 abgewandt sind. . 
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Wenn die erste Drehung von der Fahrzeugposition M zu 
der Fahrzeugposition P beginni, beendet die CPU 13 das 
Anzeigen der Einparkfuhrungslinien 30 und 31 und der 
Fahrzeugraummarkierung 32, und sic zeigt anstelle dessen 
die Beobachtungsmarkierung 23 so an, dass sie mit dem 
Bild der Kamera 2 uberlagert ist. Durch die Ruckwartsbe- 
wegung des Fahrzeugs 1 nahert sich der Parkraum PS all- 
rnahlich der Beobachtungsmarkierung 23 an dem Bild- 
schirm 19. Wie dies in der Fig. 9D gezeigt ist, wird dann be- 
stirnmt, dass das Fahrzeug 1 die Fahrzeugposition P er- 
reicht, wenn der Parkraum PS mit der Beobachtungsmarkie- 
rung 23 uberlagert ist, und das Fahrzeug 1 wird angehalten. . 

Wahrend das Fahrzeug 1 weiterhin halt, wird der Lenk- 
winkel des Lenkrads 7 dann in der Gegenrichtung maxi- 
miert, und bei diesem Zustand wird das Fahrzeug 1 zuruck- 
bewegt. Bei diesem Zustand kann der Fahrer das Fahrzeug 1 
zuruckbewegen, wahrend die Sicherheit der Umgebung des 
Fahrzeugs 1 gewahrleistet ist und seine Augen von dem 
Bildschirm 19 abgewandt sind. Infolgedessen tritt das Fahr- 
zeug 1 korrekt in den Parkraum PS ein, und wenn der Fahrer 
einen Zwischenraum zwischen dem Fahrzeug und einem 
hinteren Gegenstand erkennt oder wenn der Seitenabschnitt 
des Fahrzeugs 1 parallel zu der StraBenseite wird, halt der 
Fahrer das Fahrzeug 1 und beendet den Einparkvorgang. 

Wie dies vorstehend bei dem zweiten Ausfiihrungsbei- 
spiel beschrieben ist, werden die Einparkfuhrungslinien 30 
und 31 mit der hinteren Endlinie U des Parkraums PS an 
dem Bildschirm 19 durch die Betatigung des Wippschalters 
12 bei einem Zustand uberlagert, bei dem das Fahrzeug 1 an 
der Fahrzeugposition M halt, die parallel zu der StraBenseite 
ist, und die Fahrzeugraummarkierung 32 wird mit dem 
Parkraum PS durch die Betatigung des Lenkrads 7 uberla- 
gert, um dadurch die Y-Koordinate Tmy des Punkts Tm, den 
Drehwinkel a, den Drehradius Rm und die Fahrzeugposi- 
tion P der ersten Drehung zu erhalten. Zum Beispiel werden 
gemaB der Fig. 10 in dem Fall, bei dem das Fahrzeug 1 an 
der Fahrzeugposition M' halt, die parallel zu der StraBen- 
seite ist, die Y-Koordinate Tmy' des Punktes Tm', der Dreh- 
winkel a', der Drehradius Rm* und die Fahrzeugposition P' 
in der gleichen Art und Weise erhalten, und der Einparkvor- 
gang in den Parkraum PS kann durch dieselbe Handhabung 
durchgefuhrt werden. 

Ahnlich wie bei dem ersten Ausfuhrungsbeispiel kann bei 
dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel der anfangliche Parkbe- 
reich festgelegt werden, in dem das Fahrzeug geparkt wer- 
den kann und der die vorstehend genannten vier Bedingun- 
gen 1) bis 4) gleichzeitig erfullt. Der Bereich A' ist sowohl 
in der Fig. 11 als auch in der Fig. 7 gezeigt. Die zu der hin- 
teren Endlinie U des Parkraums PS parallele Einparkfuh- 
rungslinie wird an dem Bildschirm 19 auf der Grundlage des 
Wertes Tmy gezeichnet, der durch die Betatigung des Wipp- 
schalters 12 bestimmt wird, und nur ein Liniensegmentab- 
schnitt, der innerhalb des Bereichs A' vorhanden ist, wird als 
die Einparkfuhrungslinie angezeigt, wie dies in der Fig. 11 
gezeigt ist. Bei dieser Anordnung wurde festgestellt, dass 
der Einparkvorgang von der Fahrzeugposition in Uberein- 
stimmung mit der Einparkfuhrung der vorliegenden Erfin- 
dung korrekt durchgefuhrt werden kann, falls die Einpark- 
fuhrungslinie mit der hinteren Endlinie U des Parkraums PS 
an dem Bildschirm 19 uberlagert wird und die Einparkfuh- 
rungslinie den Zielpunkt T erreicht. 

Wie dies in der Fig. 12A gezeigt ist, werden die Einpark- 
fuhrungslinien 30 und 31 entsprechend dem Liniensegment- 
abschnitt innerhalb des Bereichs A' gezeichnet, und die Ftih- 
rungslinie 33 eines geeigneten Parkbereichs wird aufierdem 
von beiden Enden der entsprechenden Einparkfuhrungsli- 
nien parallel zu der StraBenseite und zu dem unteren Ab- 
schnitt des Bildschirrns 19 gezeichnet. DemgemaB ist es of- 
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tensichllich, dass sich die Einparkfuhrungslinie 30 uber den 
Zielpunkt T erstreckt, wie dies in der Fi^. 12B gezeigt ist, 
wenn die Einparkfuhrungslinie 30 mil dor hinteren Endlinie 
U des Parkraums PS uberlagert ist. Bei diesem Zustand kann 
die Fahrzeugraummarkierung 32 durch D re hen des Lenk- 5 
rads 7 nach links mit dem Parkraum PS uberlagert werden, 
wie dies in der Fig. 12 gezeigt ist. 

In dem Fall, bei dem die Einparkfuhrungslinien 30 und 31 
nicht an dem Zielpunkt T positioniert sind, ist es umgekehrt 
schwierig, den Einparkvorgang von dieser Fahrzeugposition 10 
auszufiihren. 

DRITTES AUSF0HRUNGSBEISPIEL: 

Das dritte Ausfuhrungsbeispiel zeigt, dass der Einpark- 15 
vorgang selbst in dem Fall in einfacher Weise ausgefuhrt 
werden kann, bei dem die Halteposition des Fahrzeugs 1 
hinsichtlich des Parkraums PS geneigt (schraggestellt) ist, 
der bei dem zwei ten Ausfuhrungsbeispiel ein Ziel ist, indem 
diejenige Einparkfuhrungslinie verwendet wird, die parallel 20 
zu der hinteren Endlinie des Parkraums PvS ist. 

Der Aufbau der Unterstiitzungseinrichtung zum Ruck- 
wartseinparken eines Fahrzeugs entsprechend dem dritten 
Ausfuhrungsbeispiel ist in der Fig. 13 gezeigi. Bei der in der 
Fig. 2 gezeigten Vorrichtung hat die Unterstutzungseinrich- 25 
tung zum Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs des weiteren 
an dem Fahrersitz einen zweiten Wippsc halter 18 fur die 
Neigung der Einparkfuhrungslinien 30, 31 und der Fahr- 
zeugraummarkierung 32, und der zweite Wippsc halter 18 ist 
mit der Bildverafbeitungseinheit 8 verbunden. 30 

Eine CPU 13 arbeitet auf der Grundlage eines in einem 
ROM 14 gespeicherten Steuerprogramms, und beim Erf as- 
sen eines Beginns einer Einparkbetriebs weise durch ein 
Umschalten des Schalthebels 5 in die Riickwartsgangstel- 
lung durch den Ruckwartsgangstellungsschalter 10 erzeugt 35 
die CPU 13 Anzeigedaten in einem gegebenen Zeitraum 
zum Anzeigen eines Paars Einparkfuhrungslinien 30 und 
31, die an der rechten bzw. an der linken Seite an dem Bild- 
s chirm 19 des Monitors 4 symmetrisch angeordnet sind, und 
einer zwischen diesen Einparkfuhrungslinien 30 und 31 an- 40 
geordneten rechteckigen Fahrzeugraummarkierung 32, die 
mit einem Bild der Kamera 2 uberlagert sind, wie dies in der 
Fig. 14A gezeigt ist. Derartige Einparkfuhrungslinien 30, 31 
und die Fahrzeugraummarkierung 32 sind an dem Bild- 
schirm 19 des Monitors 4 vertikal bewegbar, indem der an 45 
dem Fahrersitz angeordnete Wippschalter 12 betatigt wird, 
und sie sind auBerdem an dem Bildschirm 19 durch die Be- 
tatigung des Wippschalters 18 neigbar, wie dies in der Fig. 
14B gezeigt ist. 

Zusatzlich zeigt die CPU die Fahrzeugraummarkierung 50 
32 entlang einer der Einparkfuhrungslinien 30 und 31 an 
dem Bildschirm 19 des Monitors 4 entsprechend dem Lenk- 
winkel 0 des Lenkrads 7 auf der Grundlage eines Abgabesi- 
gnals von dem Lenkwinkelsensor 11 an, wobei sie die Fahr- 
zeugraummarkierung 32 bewegt. Falls das Lenkrad 7 zum 55 
Beispiel nach links gedreht wird, bewegt sich die Fahrzeug- 
raummarkierung 32 entlang der Einparkfuhrungslinie 30 an 
der linken Seite des Bildschirms gemaB der Fig. 14C nach 
links, wohingegen sich die Fahrzeugraummarkierung 32 
entlang der Einparkfuhrungslinie 31 an der rechten Seite des 60 
Bildschirms nach rechts bewegt, wenn das Lenkrad 7 nach 
rechts gedreht wird. 

Eine Vorgehensweise zum Zeichnen der Einparkfuh- 
rungslinien 30 und 31 und der Fahrzeugraummarkierung 32 
wird unter Bezugnahme auf die Fig. 15 beschrieben. Die 65 
Mitte der Hinterachse des Fahrzeugs 1, das hinsichtlich des 
Parkraums PS geneigt halt, wird als ein Ursprung 0 festge- 
legt, eine Y-Achse wird zu diesem Zeitpunkt direkt an dem 



Heck des Fahrzeugs 1 festgelegt, und eine X-Achse wird irn 
rechten Winkel hinsichtlich der Y-Achse festgelegt. Zu- 
nachst wird wie bei dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel die 
Fahrzeugraummarkierung 32 direkt an dem Heck des Fahr- 
zeugs 1 angezeigt, und die Einparkfuhrungslinien 30 und 31 
werden an dem rechten bzw. an dem linken hinteren Ende 
der Fahrzeugraummarkierung 32 angezeigt. 

AnschlieBend werden die Einparkfuhrungslinien 30 und 
31 durch die Betatigung des Wippschalters 12 vertikal be- 
wegt und auBerdem durch die Betatigung des Wippschalters 
18 derart geneigt, dass die Einparkfuhrungslinien 30 und 31 
mit der hinteren Endlinie U des Parkraums PS uberlagert 
sind. Infolgedessen werden die Y-Koordinate GPy der Hin- 
terach sen mitte GP an der Fahrzeugraummarkierung 32, die 
direkt an dem Heck des Fahrzeugs 1 angezeigt wird, und 
eine Neigung ()> des Fahrzeugs 1 hinsichtlich des Parkraums 
PS erhalten. 

Die Fahrzeugraummarkierung 32 direkt an dem Heck des 
Fahrzeugs 1 wird mit der Neigung <(> angezeigt. In diesem 
Fall ist die Fahrzeugraummarkierung 32 in der Richtung der 
Neigung <j) geneigt, und ein Punkt, der die auBere Gestalt der 
Fahrzeugraummarkierung 32 darstellt, wird mit relative n 
Koordinaten hinsichtlich der Hinterachsenmitte GP festge- 
legt. 

Unter der Annahme, dass gemaB der Fig. 15 der Drehwin- 
kel der ersten Drehung von dem Ursprung 0 zu der Fahr- 
zeugposition P P betragt, und der Drehwinkel der ersten 
Drehung a betragen wiirde, wenn das Fahrzeug 1 an einer 
Position bewegt wurde, die parallel zu dem Parkraum PS ist, 
wahrend der Drehradius Rm der ersten Drehung beibehalten 
wird, werden die folgenden Ausdriicke erfulit. 

sina = (GPy • cosl((>l + Rm ■ sinl<t>l)/(Rc + Rm) 

0 = a-(t> 

Dadurch werden die Koordinaten (TPx, Tpy) der Hinter- 
achsenmitte TP in dem Parkraum PS entsprechend dem 
Lenkbetrag des Lenkrads 7 folgendermaBen dargestellt: 

Tpx = Rm - (Rc + Rm) • cosP + Rc • cosl<t>l 
Tpy = (Rc + Rm) • sinp + Rc • sintyl 

Ein Punkt, der die auBere Gestalt der Fahrzeugraummar- 
kierung 32 darstellt, wird mit dem Punkt TP als ein Bezugs- 
punkt dargestellt. 

AuBerdem wird die Beobachtungsmarkierung 23 an einer 
Position gezeichnet, an der das Fahrzeug 1, das in dem Park- 
raum PS korrekt geparkt ware, durch den Winkel p in der 
Richtung des Ursprungs 0 mit dem Mittelpunkt CI der er- 
sten Drehung gedreht wird. 

Als nachstes wird der Betrieb der Unterstutzungseinrich- 
tung zum Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs wahrend des 
Einparkvorgangs beschrieben. Wenn der Fahrer an einer ge- 
neigten Position gemaB dem Ursprung 0 in der Fig. 15 den 
Schalthebel 5 in eine Riickwartsgangstellung betatigt, zeigt 
die Bildverarbeitungseinheit 8 auf der Grundlage eines Er- 
fassungssignals von dem Ruckwartsgangstellungsschalter 
10 zunachst ein Paar seitlich zueinander symmetrische Ein- 
parkfuhrungslinien 30 und 31 und die zwischen diesen Ein- 
parkfuhrungslinien 30 und 31 angeordnete Fahrzeugraum- 
markierung 32 an, die mit dem Bild der Kamera 2 an dem 
Bildschirm 19 des Monitors 4 uberlagert sind. 

Der Fahrer betatigt die Wippschalter 12 und 18 derart, 
dass sich die Einparkfuhrungslinien 30, 31 und die Fahr- 
zeugraummarkierung 32 vertikal bewegen unci auBerdem 
geneigt werden, wie dies in der Fig. 14B gezeigt ist, und 
wenn die Einparkfuhrungslinie 30 mit der hinteren Endlinie 



DE 10 L 09 

15 

U des Parkraums PS uberlagert ist, wird die Betatigung der 
Wippschalter 12 und 18 beendet. - 

In dieser Situation bewegt sich die Fahrzeug raum mar kie- 
rung 32 allmahiich /.u der linken Seite entlang der Einpark- 
fuhrungslinie 30 entsprechend dem Lenkbetrag des Lenk- 5 
rads 7, wenn das Lenkrad 7 nach links gedreht wird. Dann 
wird das Fahrzeug I zuriickbewegt, wenn die Fahrzeug- 
raummarkierung 32 gemaB der Fig. 14C mit dem Parkraurn 
PS uberlagert ist , wahrend der Lenkwinkel 6 des Lenkrads 7 
beibehalten wird. Infolgedessen dreht sich das Fahrzeug 1 10 
rnit dem Radius Rin. In dieser Situation kann der Fahrer das 
Fahrzeug 1 zuriickbewegen, wahrend die Sicherheit der 
Umgebung des Fahrzeugs 1 gewahrleistet ist und seine Au- 
gen von dem Bildschirrn 19 abgewandt sind. 

Wenn die erste Drehung beginnt, beendet die CPU 13 das 15 
Anzeigen der Einparkfuhrungslinien 30 und 31 und der 
Fahrzeugraumrnarkierung 32, und sie zeigt anstelle dessen 
die Beobachtungsmarkierung 32 so an, dass sie mit dem 
Bild der Kamera 2 uberlagert ist. Bei der Ruckwartsbewe- 
gung des Fahrzeugs 1 nahert sich der Parkraurn PS allmah- 20 
lich der Beobachtungsmarkierung 23 an dem Bildschirrn 19. 
Wenn der Parkraurn PS mit der Beobachtungsmarkierung 23 
gemaB der Fig. 14D uberlagert ist, dann wird bestimmt, dass 
das Fahrzeug 1 die Fahrzeugposition P erreicht, und das 
Fahrzeug 1 wird angehalten. 25 

Der Lenkwinkel des Lenkrads 7 wird dann in der Gegen- 
richtung wahrend einer gleichbleibenden Drehung maxi- 
miert, und bei diesem Zu stand wird das Fahrzeug 1 zuriick- 
bewegt. In diesem Fall kann der Fahrer das Fahrzeug 1 zu- 
ruckbewegen, wahrend die Sicherheit der Umgebung des 30 
Fahrzeugs 1 gewahrleistet ist und seine Augen von dem 
Bildschirrn 19 abgewandt sind. Infolgedessen tritt das Fahr- 
zeug 1 korrekt in den Parkraurn PS ein, und wenn der Fahrer 
einen Zwischenraum zwischen dem Fahrzeug und einem 
hinteren Gegenstand erkennt oder wenn der Seitenabschnitt 35 
des Fahrzeugs 1 parallel zu der Straflenseite wird, halt der 
Fahrer das Fahrzeug 1 an und beendet den Einparkvorgarig. 

Wie dies vorstehend bei dem dritten Ausfuhrungsbeispiel 
beschrieben ist, werden die Einparkfuhrungslinien 30 und 
31 mit der hinteren Endlinie U des Parkraums PS an dem 40 
Bildschirrn 19 durch die Betatigung der Wippschalter 12 
und 18 sogar bei einem Zustand uberlagert, bei dem das 
Fahrzeug 1 an der Position halt, die hinsichtlich des Park- 
raums PS als das Ziel geneigt ist. Zusatzlich wird das Lenk- 
rad 7 so gelenkt, dass die Fahrzeugraumrnarkierung 32 mit 45 
dem Parkraurn PS uberlagert ist, wodurch der Einparkvor- 
gang in den Parkraurn PS in einfacher Weise durchgefuhrt 
werden kann. 

Bei dem dritten Ausfuhrungsbeispiel kann der anfangli- 
che Parkbereich, in dem das Fahrzeug geparkt werden kann, 50 
wie bei dem ersten und dem zweiten Ausfuhrungsbeispiel 
festgelegt sein. 

VTERTES AUSFUHRUNGSBEISPIEL 

55 

Bei dem zweiten und dem dritten Ausfuhrungsbeispiel 
werden die Einparkfuhrungslinien 30 und 31 so gefuhrt, 
dass sie mit der hinteren Endlinie U des Parkraums PS uber- 
lagert sind. Jedoch ist die vorliegende Erfindung nicht auf 
diese Struktur beschrankt. Wie dies in der Fig. 16A gezeigt 60 
ist, konnen Einparkfuhrungslinien 40 und 41 zum Beispiel 
an dem rechten bzw. dem linken vorderen Ende einer recht- 
eckigen Fahrzeugraumrnarkierung 42 so gezeichnet werden, 
dass diese Einparkfuhrungslinien 40 und 41 mit der vorde- 
ren Endlinie V des Parkraums PS uberlagert sind. Danach, 65 
wenn das Lenkrad 7 gedreht wird, bewegt sich die Fahr- 
zeugraumrnarkierung 42 allmahiich entlang der Einparkfuh- 
rungslinie 40 bzw. 41 entsprechend dem Lenkbetrag des 
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Lenkrads 7, und wenn die Fahr/.eugraummarkierung 42 mit. 
dem Parkraurn PS gemaB dcr Fig. 16B uberlagert ist, kann 
das Fahrzeug 1 zuriickbewegi werden, wahrend der Lenk- 
winkel 9 des Lenkrads 7 beibehalten wird. 

FUNFTES AUSIOJURUNGS BEISPIEL 

Bei dem zweiten und dem dritten Ausfuhrungsbeispiel 
werden die Einparkfuhrungslinien 30 und 31 so gefuhrt, 
dass sie mit der hinteren Endlinie U des Parkraums PS uber- 
lagert sind. Wie dies in der Fig. 1 7 A gezeigt ist, konnen je- 
doch Einparkfuhrungslinien 50 und 51 an dem rechten bzw. 
an dem linken hinteren Ende einer rechteckigen Fahrzeug- 
raummarkierung 52 und auBerdem Einparkfuhrungslinien 
53 und 54 an dem rechten bzw. an dem linken vorderen 
Ende der rechteckigen Fahrzeugraumrnarkierung 52 so ge- 
zeichnet sein, dass diese Einparkfuhrungslinien sowohl mit 
der hinteren Endlinie U als auch mit der vorderen Endlinie 
V des Parkraums PS uberlagert sind. Danach, wenn das 
Lenkrad 7 gedreht wird, bewegt sich die Fahrzeugraumrnar- 
kierung 52 allmahiich entlang der Einparkfuhrungslinie 50 
bzw. 53 oder 51 bzw. 54 entsprechend dem Lenkbetrag des 
Lenkrads 7, und wenn die Fahrzeugraumrnarkierung 52 mit 
dem Parkraurn PS gemaB der Fig. 1 7B uberlagert ist, kann 
das Fahrzeug 1 zuriickbewegt werden, wahrend der Lenk- 
winkel 6 des Lenkrad 7 beibehalten wird. 

SECHSTES AUSFUHRUNGSBEISPIEL 

Bei dem zweiten bis funften Ausfuhrungsbeispiel sind die 
Einparkfuhrungslinien so gefuhrt, dass sie an zumindest ei- 
ner der hinteren Endlinie U oder der vorderen Endlinie V 
des Parkraums PS uberlagert sind. Jedoch ist die vorlie- 
gende Erfindung nicht auf solche Strukturen beschrankt. 
Wie dies in der Fig. 18A gezeigt ist, kann ein Paar rechte 
und linke Einparkfuhrungslinien 60 und 61 parallel zu der 
StraBenseite gezeichnet sein, und der Wippschalter 12 kann 
so betatigt werden, dass sich diese Einparkfuhrungslinien 60 
und 61 an der rechten bzw. der linken Seite so bewegen, dass 
sie mit einer Ruckseitenlinie E uberlagert werden, die nahe 
einem Bordstein des Parkraums PS ist. Danach, wenn das 
Lenkrad 7 gedreht wird, bewegt sich eine Fahrzeugraum- 
rnarkierung 62 allmahiich entlang der Einparkfuhrungslinie 
60 oder 61 von der oberen Seite zu der unteren Seite entspre- 
chend dem Lenkbetrag des Lenkrads 7, und wenn die Fahr- 
zeugraumrnarkierung 62 mit dem Parkraurn PS gemaB der 
Fig. 18C uberlagert ist, kann das Fahrzeug 1 zuruckbewegt 
werden, wahrend der Lenkwinkel 9 des Lenkrads 7 beibe- 
halten wird. 

Die Einparkfuhrungslinien 60 und 61 konnen nicht nur 
mit der Ruckseitenlinie E des Parkraums PS uberlagert sein, 
sondem auch mit einer Seitenlinie F vor der StraBe. Zusatz- 
lich werden zwei zueinander parallele rechte und linke Ein- 
parkfuhrungslinien so gezeichnet, dass diese Einparkfuh- 
rungslinien sowohl mit der Ruckseitenlinie E als auch mit 
der Vorderseitenlinie F des Parkraums PS gleichzeitig uber- 
lagert werden konnen. 

Auch bei dem sechsten Ausfuhrungsbeispiel sind zwei 
Wippschalter dazu vorgesehen, dass die Einparkfuhrungsli- 
nien an der rechten bzw. an der linken Seite bewegt werden 
und wie bei dem dritten Ausfuhrungsbeispiel geneigt wer- 
den, wobei der Einparkvorgang in den Parkraurn PS sogar 
bei einem Zustand in einfacher Weise durchgefuhrt werden 
kann, bei dem das Fahrzeug 1 an einer Position halt, die hin- 
sichtlich des Parkraums PS als das Ziel geneigt ist. 
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SEEBTKS AUSFUHRUNGSBEISPIEL 

Das siebte Ausfiihrungsbeispiel zeigt das dritte Ausfuh- 
rungsbeispiel in dem Fall, bei dem die Halteposition des 
Fahrzeugs 1 hinsichilich des Parkraums PS als das Ziel ge- 5 
neigt ist, wobei die Einparkfuhrungsiinie mil dem Parkraurn 
PS genauer uberlagert werden kann. 

Beim Erfassen eines Beginns einer Einparkbetriebsweise 
durch ein Umschalten des Schalthebels 5 in die Ruckwarts- 
gangstellung durch den Ruckwartsgangstellungsschalter 10 io 
oder durch eine Betatigung eines nicht gezeigten Einpark- 
schalters erzeugt die CPU 13 Anzeigedaten in einem gege- 
benen Zeitraum zurn Anzeigen einer im wesentlichen an der 
Mitte des Bildschirms 19 des Monitors 4 angeordneten 
rechteckigen Fahrzeugraurnmarkierung 72, von Einparkfuh- 1 5 
rungslinien 70 und 71, die sich zu der rechten bzw. zu der 
linken Seite parallel zu der Breitenrichtung des Fahrzeugs 
von dem hinteren Ende der Fahrzeugraurnmarkierung 72 er- 
strecken, und von Einparkfuhrungslinien 73 und 74, die sich 
zu der rechten bzw. zu der linken Seite parallel zu der Brei- 20 
tenrichtung des Fahrzeugs von dem vorderen Ende der Fahr- 
zeugraurnmarkierung 72 erstrecken, wobei sie mit dem Bild 
der Kamera 2 uberlagert sind, wie dies in der Fig. 19A ge- 
zeigt ist. 

Zusatzlich erzeugt die CPU 13 bei der Betatigung des an 25 
dem Fahrersitz angeordneten Wippsch alters 18 fur die Nei- 
gung Anzeigedaten in einem gegebenen Zeitraum zum An- 
zeigen von Hilfslinien 75 und 76, die sich parallel zu der 
Langsrichtung des Fahrzeugs von dem linken Ende der 
Fahrzeugraurnmarkierung 72 erstrecken, und von Hiifsli- 30 
nien 77 und 78, die sich parallel zu der Langsrichtung des 
Fahrzeugs von dem rechten Ende der Fahrzeugraurnmarkie- 
rung 72 erstrecken, wobei sie mit dem Bild der Kamera 2 an 
dem Bildschirm 19 des Monitors 4 uberlagert sind, wie dies 
in der Fig. 19B gezeigt ist. 35 

Die Fahrzeugraurnmarkierung 72, die Einparkfuhrungsli- . 
nien 70, 71, 73 und 74 sowie die Hilfslinien 75 bis 78 wer- 
den an dem Bildschirm 19 des Monitors 4 durch die Betati- 
gung des an dem Fahrersitz angeordneten Wippschalters 12 
vertikal bewegt und auBerdem an dem Bildschirm 19 durch 40 
die Betatigung des Wippschalters 18 gemaB der Fig. 19C 
geneigt. 

Zusatzlich zeigt die CPU 13 die Fahrzeugraurnmarkie- 
rung 72, die Einparkfuhrungslinien 70, 71, 73 und 74 sowie 
die Hilfslinien 75 bis 78 komplett an, wahrend diese in die- 45 
sem Zeitraum entlang den Einparkfuhrungslinien 70 und 73 
oder den Einparkfuhrungslinien 71 und 74 entsprechend 
dem Lenkwinkel 0 des Lenkrads 7 auf der Grundlage des 
Abgabesignals von dem Lenkwinkelsensor 11 bewegt wer- 
den. Wenn das Lenkrad 7 zum Beispiel nach links gedreht 50 
wird, werden die Fahrzeugraurnmarkierung 72, die Einparkr 
fuhrungslinien 70, 71, 73 und 74 sowie die Hilfslinien 75 bis 
78 entlang den Einparkfuhrungslinien 70 und 73 an der lin- 
ken Seite des Bildschirms zu der linken Seite bewegt, wie 
dies in der Fig. 19E gezeigt ist. 55 

Ais nachstes wird der Betrieb der Unterstutzungseinrich- 
tung zum Ruckwartseinparken eines Fahrzeugs wahrend des 
Einparkvorgangs beschrieben. Wenn der Fahrer den Schalt- 
hebel 5 in eine Ruckwartsgangstellung betatigt, nachdem 
das Fahrzeug 1 an einer Position halt, die hinsichtlich des 60 
Parkraums PS geneigt ist, zeigt die Bildverarbeitungseinheit. 
8 auf der Grundlage eines Erfassungssignals von dem Riick- 
wartsgangstellungsschalters 10 zunachst die Fahrzeugraurn- 
markierung 72 und die Einparkfuhrungslinien 70, 71, 73 
und 74 so an, dass sie mil dem Bild der Kamera 2 an dem 65 
Bildschirm 19 des Monitors 4 uberlagert sind, wie dies in 
der Fig. 19A gezeigt ist. 

Wenn der Fahrer den Wippschalter 18 fur die Neigung be- 



tatigt, zeigt die Bildverarbeitungseinheit S dann zusatzlich 
die Hilfslinien 75 bis 78 an, die sich von der Fahrzeugraurn- 
markierung 72 in der Langsrichtung des Fahrzeugs erstrek- 
ken, wie dies in der Fig. 19B gezeigt ist. Der Fahrer betatigt 
den Wippschalter 18, bis die Hilfslinien 75 bis 78 und die 
rechte bzw. die linke Linie der Fahrzeugraurnmarkierung 72 
parallel zu der Seitenlinie des Parkraums sind, wie dies in 
der Fig. 1 9C gezeigt ist. 

Dann betatigt der Fahrer den Wippschalter 12, bis die 
Einparkfuhrungslinien 70, 71, 73 und 74 mit der hinteren 
Endlinie bzw, der vorderen End linie des Parkraums PS uber- 
lagert sind, wie dies in der Fig. 19D gezeigt ist. 

In dieser Situation wird das Fahrzeug 1 zuriickbewegt, 
wahrend der Lenkwinkel 0 des Lenkrads 7 beibehalten wird, 
nachdem das Lenkrad 7 solange betatigt wurde, bis die 
Fahrzeugraurnmarkierung 32 mit dem Parkraurn PS uberla- 
gert ist. Infolgedessen wird die erste Drehung des Fahrzeugs 
1 durchgefuhrt, und anschlieBend wird der Einparkvorgang 
in der gleichen Art und Weise wie bei dem dritten Ausfuh- 
rungsbeispiel durchgeflihrt. Und zwar beendet die CPU 13 
das Anzeigen sowohl der Fahrzeugraurnmarkierung 72, der 
Einparkfuhrungslinien 70, 71, 73 und 74 als auch der Hilfs- 
linien 75 bis 78, wenn die erste Drehung beginnt, und an- 
stelle dessen zeigt sie die Beobachlungsmarkierung 32 so 
an, dass diese mit dem Bild der Kamera 2 gemaB der Fig. 
14D uberlagert ist, und wenn der Parkraurn PS mit der Be- 
obachtungsmarkierung 23 uberlagert ist, bestimmt der Fah- 
rer, dass das Fahrzeug 1 die Fahrzeugposition P erreicht, und 
er halt das Fahrzeug 1 an. Dann wird der Lenkwinkel des 
Lenkrads 7 in der Gegenrichtung wahrend einer gleichblei- 
benden Drehung maximiert, und bei diesem Zustand wird 
das Fahrzeug 1 zuriickbewegt, um den Einparkvorgang auf 
diese Weise zu beenden. 

Wie dies bei dem siebten Ausfiihrungsbeispiel vorstehend 
beschrieben ist, kann, da die sich parallel zu der Langsrich- 
tung des Fahrzeugs von der Fahrzeugraurnmarkierung 72 er- 
streckenden Hilfslinien 75 bis 78 gezeichnet werden, der 
Fahrer in einfacher Weise den Grad erfassen, in dem das 
Fahrzeug 1 hinsichtlich der Parkraummarkierung 72 geneigt 
ist, sogar wenn die Fahrzeugraurnmarkierung 72 an einer 
von dem Parkraurn PS versetzten Position ist, so dass die 
Betatigung des Wippschalters 18 vereinfacht ist. AuBerdem 
kann der Betatigungsbetrag des Wippschalters 18 in einfa- 
cher Weise selbst in dem Fall bestimmt werden, bei dem in 
dem Parkraurn PS keine Rahmenlinie existiert, indem die 
Hilfslinien 75 bis 78 entsprechend den vorderen und den 
hinteren Radern eines geparkten Fahrzeugs oder dergleichen 
generiert werden. 

Infolgedessen kann der Einparkvorgang in den Parkraurn 
PS rnit einer hohen Genauigkeit durchgefuhrt werden. 

Da die Hilfslinien 75 bis 78 an dem Bildschirm 19 des 
Monitors 4 angezeigt werden, wenn der Fahrer den Wipp- 
schalter 18 betatigt, werden die Hilfslinien 75 bis 78 zum 
Beispiel in dem Fall nicht angezeigt, bei dem das Fahrzeug 1 
ohne irgendeine. Neigung der Einparkfuhrungslinien 70, 71, 
73 und 74 geparkt ist, da das Fahrzeug 1 parallel zu dem 
Parkraurn PS ist, und das Hintergrundbild an dem Bild- 
schirm 19 ist leicht zu erkennen. 

Falls die Hilfslinien 75 bis 78 eine von der Fahrzeug- 
raurnmarkierung 72 unterschiedliche Farbe haben, ist die 
Anzeige an dem Bildschirm 19 einfacher erkennbar und die 
Betatigung vereinfacht. 

Bei dem siebten Ausfiihrungsbeispiel kann der anfangli- 
che Parkbereich, in dem das Fahrzeug geparkt werden kann, 
wie bei dem ersten und dem zweiten Ausfiihrungsbeispiel 
festgelegt sein. 

Bei den vorstehend beschriebenen Ausfuhrungsbeispie- 
len 1 bis 7 ist eine Darstellung des Einparkvorgangs in den 
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Parkraum an der linken hinteren Seite gezeigt. In ahnlicher 
Weise kann der Einparkvorgang an der rechten hinteren 
Seite durchgefuhrt werden. 

Bei den vorstehend beschriebenen Ausfuhrungsbeispie- 
len 1 bis 7 wird die Bewegung der Einparkfiihrungslinien 5 
durch die Wippschalter 12 und 18 durchgefuhrt. Jedoch ist 
die vorliegende Erfindung nichi auf diesen Aufbau be- 
schrankt. Zum Beispiel kbnnen die Einparkfiihrungslinien 
durch ein an dem Bildschinn des Monitors 4 angeordneten 
Fingerspitzentablett bewegt und an gezeigt werden. 10 

Die vorstehende Beschreibung der bevorzugten Ausfuh- 
rungsbeispiele der Erfindung wurden zum Zwecke. der Dar- 
stellung und Beschreibung vorgestellt. Es ist nicht beabsich- 
tigt, die Erfindung auf die oftenbarte prazise Ausfuhrungs- 
form zu erschopfen oder zu beschranken, und Abwandlun- 15 
gen und Anderungen sind angesichts der vorstehend be- 
schriebenen Lehre moglich oder sie konnen aus der prakti- 
schen Anwendung der Erfindung abgeleitet werden. Die 
Ausfiihrungsbeispiele wurden ausgewahlt und beschrieben, 
um die Prinzipien und die prakt ische Anwendung der Erfin- 20 
dung zu erklaren und um einent Durchschnittsfachmann die 
Nutzung der Erfindung durch verschiedene Ausfuhrungs- 
beispielen und verschiedene Abwandlungen zu ermogli- 
chen, die an die spezielle beabsichtigte Nutzung angepasst 
sind. Es ist beabsichtigt, dass der Umfang der Erfindung 25 
durch die hierin angehangteri Anspriiche und ihren Aquiva- 
lenten definiert ist. 

Bei einer Unterstutzungseinrichtung zum. Ruckwarts ein- 
parken eines Fahrzeugs in Reihe an einer Halteposition des 
Fahrzeugs wird ein Wippschalter solange betaugt, bis eine 30 
Einparkfuhrungslinie an einem Zielpunkt iiberlagert ist, der 
eine Ecke eines Rahmens eines Parkraums ist, und ein Lenk- 
rad wird solange gedreht, bis die Fahrzeugraurnmarkierung 
mit dem Parkraum iiberlagert ist, und das Fahrzeug wird 
ruckwarts bewegt, wahrend der Lenkwinkel des Lenkrads 35 
beibehalten wird. Wenn eine Beobachtungsmarkierung mit 
dem Parkraum iiberlagert ist, wird das Fahrzeug gehalten, 
und der Lenkwinkel des Lenkrads wird maximiert, und das 
Fahrzeug wird ruckwarts bewegt, um dadurch den Einpark- 
vorgang in den Parkraum zu beenden. 40 

Patentanspruche 

1. Unterstutzungseinrichtung zum Riickwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs in Reihe, die Folgendes aufweist: 45 
eine Kamera zum Aufnehmen eines Bildes der Ruck- 
seite eines Fahrzeugs; 

einen Monitor, der an einem Fahrersitz des Fahrzeugs 
angeordnet ist; 

einen Einparkfuhrungsiinienbewegungsschalter, der an 50 
dem Fahrersitz des Fahrzeugs angeordnet ist; 
einen Lenkwinkelsensor zum Erfassen eines Lenkwin- 
kels eines Lenkrads; und 

eine Anzeigensteuervorrichtung, um an dem. Monitor 
ein durch die Kamera erhaltenes Bild anzuzeigen und 55 
um eine Fuhrungsanzeige zum Unterstiitzen der Fahr- 
zeugbewegung bei dem Einparkvorgang an einem 
Bildschinn des Monitors iiberlagert anzuzeigen, wenn 
das Fahrzeug ruckwarts fahrt, 

wobei die Fuhrungsanzeige Folgendes aufweist : 60 
zumindest eine Einparkfuhrungslinie, die an dem Bild- 
schinn des Monitors entsprechend einer Betatigung des 
Einparkfiihrungslinienbewegungsschalters bewegbar 
angezeigt ist; 

eine Fahrzeugraurnmarkierung, die entlang der Ein- 65 
parkfuhrungslinie an dem Bildschirm des Monitors 
entsprechend dem durch den Lenkwinkelsensor erfass- 
ten Lenkwinkel des Lenkrads bewegbar angezeigt. ist; 
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und 

cine Beobachtungsmarkierung zum Zcigen eines 
Punkts fur eine umgekehrte Drehung des Lenkrads, die 
an einer gegebenen Position des Bildschinns des Moni- 
tors fest angezeigt ist. 

2. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1 , 
wobei der Einparkfuhrungslinienbewegungsschalter an 
einer Halteposition des Fahrzeugs so betatigbar ist, 
dass die Einparkfuhrungslinie mit einem Ziel bezuglich 
eines Parkraums in einem Bild der Kamera an dem 
Bildschirm des Monitors uberlagerbar ist, wobei die 
Fahrzeugraurnmarkierung mit dem Parkraum durch ein 
Drehen des Lenkrads uberlagerbar ist, und an dieser 
Position ist das Fahrzeug zuriickzubewegen, wahrend 
das Lenkrad gehalten ist, und wenn die Beobachtungs- 
markierung mit dem Parkraum iiberlagert ist, ist das 
Fahrzeug anzuhalten, und der Lenkwinkel des Lenk- 
rads ist in einer Gegenrichtung zu maximieren, wah- 
rend das Fahrzeug weiterhin halt, und das Fahrzeug ist 
zuriickzubewegen, um dadurch das Fahrzeug konekt 
und in Reihe in den Parkraum zu parken. 

3. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1, 
wobei die Anzeigensteuervorrichtung ein hinsichtlich 
des Fahrzeugs geneigtes Liniensegment als die Ein- 
parkfuhrungslinie zeichnet, und 

die Einparkfuhrungslinie an der rechten und an der lin- 
ken Seite an dem Bildschirm des Monitors durch die 
Betatigung des Einparkfuhrungslinienbewegungs- 
schalters so bewegbar ist, dass sie mit einer Ecke eines 
Rahmens des Parkraums uberlagerbar ist, der das Ziel 
ist. 

4. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1, 
wobei die Anzeigensteuervorrichtung ein Linienseg- 
ment zeichnet, das sich parallel zu der Breitenrichtung 
des Fahrzeugs als die Einparkfuhrungslinie erstreckt, 
und 

die Einparkfuhrungslinie an dem Bildschirm des Moni- 
tors durch die Betatigung des Einparkfuhrungslinien- 
bewegungsschalters so vertikal bewegbar ist, dass sie 
zumindest mit einer hinteren Endlinie oder ei ner vorde- 
ren Endlinie des Parkraums uberlagerbar ist, der das 
Ziel ist. 

5. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1, 
wobei die Anzeigensteuervorrichtung ein Linienseg- 
ment zeichnet, dass sich parallel zu der Langsrichtung 
des Fahrzeugs als die Einparkfuhrungslinie erstreckt, 
und 

die Einparkfuhrungslinie an der rechten und der linken 
Seite an dem Bildschirm des Monitors durch die Beta- 
tigung des Einparkfuhrungslinienbewegungsschalters 
so bewegbar ist, dass sie zumindest mit einer Rucksei- 
tenlinien naher an einem Bordst.ein der StraBe oder ei- 
ner Vorderseitenlinie naher an der StraBe des Park- 
raums uberlagerbar ist, der das Ziel ist. 

6. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 2, 
wobei der Einparkfuhrungslinienbewegungsschalter 
Folgendes aufweist: 

einen ersten Schalter zum Bewegen der Einparkfuh- 
rungslinie in einer vertikalen Richtung oder in einer 
seitlichen Richtung; und 

einen zweiten Schalter zum Drehen der Einparkfuh- 
rungslinie, 

wobei die Einparkfuhrungslinie mil dem Ziel bezuglich 
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des Parkraums durch die Beiaiigung des ersten und des 
zweiten Schalters iiberlagerbar ist. wcnn das Fahrzeug 
mit einerNeigung hinsichrlich des Parkraums halt. 

7. Unterstutzungseinrichtung /.urn R tick war tseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 6, 5 
wobei die Anzeigensteuervomchiung ein Linienseg- 
ment zeichnet, das sich parallel zu der Breitenrichtung 
des Fahrzeugs von der Fahrzeugraummarkierung als 
die Einparkfuhrungslinie erstreckt, und ein Linienseg- 
ment zeichnet, das sich parallel zu der Langsrichtung 10 
des Fahrzeugs als eine Hilfslinie von der Fahrzeug- 
raummarkierung erstreckt, 

wobei die Fahrzeugraummarkierung, die Einparkfuh- 
rungslinie und die Hilfslinie durch die Betatigung des 
zweiten Schaiters zusammen drehbar sind. 15 

8. Unterstutzungseinrichtung zurn Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 2, 

wobei die Anzeigensteuervorrichtung auf der Grund- 
lage einer Positionsbeziehung zwischen dem Fahrzeug 
und dem Parkraum einen Bereich eines Vorhanden- 20 
seins eines Parkzielpunktes berechnet, in dem das 
Fahrzeug von der Halteposition parkbar ist, und ein Li- 
niensegment als die Einparkfuhrungslinie mit einer 
dem Bereich entsprechenden Lange zeichnet. 

9. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 25 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1, 

wobei der Einparkfuhrungslinienbewegungsschalter 
einen Wippschalter aufweist. 

10. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1 , 30 
wobei die Fahrzeugraummarkierung rechteckig ist. 

11. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 1 , 

wobei die Anzeigensteuervorrichtung eine Einparkfuh- 
rungslinie zum Linkseinparken und eine andere Ein- 35 
parkfuhrungslinie zum Rechtseinparken zeichnet. 

12. Unterstutzungseinrichtung zum Ruckwartseinpar- 
ken eines Fahrzeugs gemaB Anspruch 7, 

wobei die Hilfslinie eine von der Fahrzeugraummar- 
kierung unterschiedliche Farbe hat. 40 
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